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Cilem diplomové prace bylo vytvofit piehled metod samoc¢inného nastaveni regulatort typu PID,
jejich nasledné ovéfeni a zhodnoceni s vyuzitim prostiedi Matlab Simulink. Vybrané metody pak mél
student testovat s vyuZitim specializovaného softwaru na requlatorech PMA.

Praci student roz¢lenil do osmi kapitol, které maji logickou navaznost, i kdyz nékteré kapitoly by
se daly jisté sloucit do jedné, jako napfiklad kapitola 4 ,Auto tuning” a kapitola 5 ,Metody samoc¢inného
nastavovani regulatord”. V prvni kapitole jsou predstaveny zakladni principy fizeni dynamického
systému, ddle je zde pfedstaven princip a realizace PID regulatoru. V této kapitole je nékolik nepfesnosti
pfi popisu struktury regula¢nich obvodd. Také vysvétleni funkce jednotlivych slozek PID regulatoru neni
zrovna $tastné a nezahrnuje jejich klicové vlastnosti.

Ve druhé kapitole student popisuje pfevedeni spojitého regulatoru do diskrétni oblasti s vyuZzitim
Z-transformace. V kapitole tieti je pak popsano rozdéleni pramyslovych regulatord a podrobnéji jsou zde
rozebrany moznosti dvou konkrétnich regulatori od firmy PMA, které student dale pouziva v praktické
casti prace.

Dalsi dvé kapitoly jsou zaméfeny na popis metod samocinného nastaveni PID regulatory. Student
zde vybrat nékolik reprezentativnich piklad( ze irokého spektra zpiisobt nastaveni regulatorl PID. Dale
jsou zde popsany metody, které jsou implementovény ve specializovaném softwaru pro regulatory PMA.
Zde mi ponékud chybi podrobnéjsi analyza vhodnosti jednotlivych metod pro konkrétni aplikaci, jako
napfiklad rychlost regulovanych procesd, schopnost potlaceni poruchy plisobici na regulacni obvod,
pfipadné jestli je nastaveni vhodné pro zménu 7adané hodnoty. Také by zde neskodilo uvést postup
navrzeni konkrétnich hodnot parametrd PID regulatoru. V kapitole ¢islo $est student popisuje kritéria pro
posuzovani kvality regula¢niho pochodu.

V kapitole sedmé a osmé pak porovnava jednotlivé zpsoby nastaveni parametrd PID regulatoru.
Konkrétné zde vyhodnocuje nastaveni, ktera jsou implementovéana ve specializovaném softwarovém
prostredi pro regulatory PMA a dvé zvolené metody, jejichz ovéreni bylo provedeno v prostfedi Matlab &
Simulink. Na to, Ze tato ¢ast je stézejni pro celou praci, je ji podle mého nazoru vénovano celkem malo
prostoru. Rozhodné bych uvital, kdyby se student vénoval vice popisu svych experiment( a to zejména
s vyuzitim prostfedi Matlab. Neni zde vibec uvedeno, jak byl definovan experiment pro porovnani
funkCnosti jednotlivych algoritmd, na jakém dynamickém systému byl proveden a podobné. Uvedené
experimenty byly zfejmé provedeny pouze pro zménu zadané hodnoty. Rozhodné bych pfivital i
porovnani schopnosti jednotlivych nastaveni parametr regulatort potlaéit vliv poruchy pusobici na
regulacni obvod, uz ztoho dlvodu, ze vybrané metody Kritickych kmitli a pifechodové odezvy slouzi
pravé pro nastaveni parametrd PID reguldtori pro potlaceni poruchy. Student dale provadi posouzeni
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nékolika nastaveni PID pro zménu zadané hodnoty a vysledky podklada hodnotami kritérii, které jsou
popsany v praci, jako je absolutni a kvadraticka regulacni plocha, maximalni prekmit, doba odezvy a doba
ustaleni. Zavérem bohuzel tvrdi, Ze nelze stanovit, které nastaveni regulatoru je optimalni, ovéem mohl
alespor provést zakladni srovnani na zakladé vyse uvedenych kritérii.

Otazky k obhajobé

1. Néktera tvrzeni v kapitole 1 jsou nepfesna nebo neuplind. Objasnéte stru¢né zakladni vlastnosti
PID regulatoru a funkci jeho jednotlivych ¢asti?

2. Na strané 21 pisete, ze ve skute¢nosti nejde derivaéni slozku vytvofit a pfiddva se zpozdéni
prvniho fadu. Vysvétlete tedy, jak Ize realizovat derivaéni slozku PID regulatoru?

3. Zhodnotte vhodnost vami diskutovanych zpUsobd nastaveni parametr( PID reguldtorti pro
konkrétni situace (sledovani zadané veli¢iny, potlaceni vlivu poruchy, atd.)?

Zavérecné hodnoceni

Predlozend prace obsahuje nékolik nedostatkij, jak je uvedeno vyse. Zadani prace bylo splnéno, i
kdyz bych ocekaval srovnani vétsiho po¢tu metod nastavovani parametrl PID regulator. Tedy alespon
tech, které jsou uvedeny v teoretické ¢asti prace. Také by nebylo od véci ovéfeni jejich funkénosti ve vice
situacich a to alespon jesté pfi vyrovnavani poruchy piisobici na regulacni obvod. Jinak lze Fici, Ze po
grafické a textové strance nemam k praci vétsi vyhrady.

Praci doporucuji k obhajobé a hodnotim stupném

~velmi dobfe minus~.

V Liberci dne 3. ¢ervna 2014 C

>
Petr Skolnik
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